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@ Anordnung zum Bestimmen der Position eines Bewegungsgeberelements 

® Beschrieben wird eine Anordnung zum Bestimmen der 
Position eines die Ausbildung eines Magnetfeldes peri- 
odisch entlang seiner Bewegungskoordinate beeinflus- 
senden Bewegungsgeberelements mit einem Sensorele- 
ment, welches entlang einer Mefcrichtung gegenuber we* 
nigstens der Polaritat des Magnetfeldes empfindlich und 
zum Abgeben eines Mefcsignals in Abhangigkeit von ei- 
enr in der Mefcrichtung gemessenen, als MeSfeld be- 
zeichneten Feldkomponente des Magnetfeldes ausgebil- 
det ist, wobei die Mefcrichtung des Sensorelements we- 
nigstens nahezu rechtwinklig zur Bewegungskoordinate 
des Bewegungsgeberelements ausgerichtet ist. 
Dadurch wird eine Anordnung zum Bestimmen der Posi- 
tion eines Bewegungsgeberelements mit einer "True- 
Power-On-Fahigkeit" geschaffen. 
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Beschreibung 

[0001] Die Erfindung bezicht sich auf cine Anordnung 
zum Bestimmen der Position eines Bewegungsgeberele- 
menls. 5 
10002] Es sind Anordnungen zur Messung der Drehge- 
schwindigkeit eines rotierenden Bewegungsgeberelemenis 
mil einem Sensorelement beschrieben worden, welches den 
magnetoresistiven Effekt ausnutzt. Darin umfaBt dieses ma- 
gnetoresistive Sensorelement vier Permalloy-Streifen, die in 10 
Maanderform auf einem Siliziumsubstrat angeordnet und in 
Wheatstonescher Briickenanordnung verschaltet sind. Das 
magnetoresistive Sensorelement ist entlang einer MeBrich- 
tung gegeniiber der Polaritat und der Feldstarke eines auBe- 
ren Magnetfeldes empfindlich und zum Abgeben eines 15 
MeBsignals in Abhangigkeit von einer in der MeBrichtung 
gemessenen, als MeBfeld bezeichneten Feldkomponente des 
Magnetfeldes ausgebildet. 

[0003] Da durch den magnetoresistiven Effekt unmittelbar 
cine Drchbewegung des Bcwcgungsgeberclcmcnts nicht di- 20 
rekt gemessen werden kann, ist am magnetoresistiven Sen- 
sorelement zusatzlich ein als Arbeitsmagnet bezeichneter 
Pcrmancntmagnet montiert. Dicser Arbeitsmagnet ist auf 
die Riickseite des magnetoresistiven Sensorelements bzw. 
seines Gehauses geklebt, so daB das magnetoresistive Sen- 25 
sorelemenl vom Magnelfeld des Arbcitsmagneten durch- 
setzt wird, allerdings in dieser Zusammenstellung fiir sich 
genommen ohne das Bewegungsgeberelement noch keine 
Feldkomponente des Magnetfeldes in der MeBrichtung auf- 
tritt. Das vom magnetoresistiven Sensorelement abgegebene 30 
MeBsignal ist in dieser Konfiguration gleich Null. 
[0004] Wird ein mit zahnradartig ausgeformtem, ferroma- 
gnetischem Material ausgebildetes Bewegungsgeberele- 
ment in der Nahe des Sensors angeordnet, fuhrt dies zu einer 
Verandcrung des Feldverlaufs des Magnetfelds des Arbeius- 35 
magneten. Dazu ist das magnetoresistive Sensorelement ge- 
geniiber den Zahnen des mit zahnradartig ausgeformtem, 
ferromagnetischem Material ausgebildeten Bewegungsge- 
berelements mit seiner MeBrichtung in der Bewegungsrich- 
tung des Bewegungsgeberelements ausgerichtet. Die Zahne 40 
des Bewegungsgeberelements bewegen sich somit in dieser 
MeBrichtung am Sensorelement vorbei. Dies fuhrt entlang 
der mit der MeBrichtung zusammenfallenden Bewegungs- 
koordinate des Bewegungsgeberelements zu einer mit dem 
Abstand der Zahne der zahnradartigen Ausformungen des 45 
Bewegungsgeberelements pcriodisch auftretenden Verfor- 
mung der Feldlinien des Magnetfelds des Arbeitsmagneten 
in der MeBrichtung des Sensorelements. An einer "symme- 
trischen" Position, in der sich das Sensorelement mittig vor 
einem Zahn oder einer Liicke zwischen zwei Zahnen befin- 50 
det, wird dabei das Magnetfeld nicht in der Bewegungsrich- 
tung des Bewegungsgeberelements verformt; somit ist in 
dieser Position das Ausgangssignal des Sensorelements 
gleich Null. An einer "nicht symmetrise hen" Position, in der 
das Sensorelement sich weder mitug vor einem Zahn noch 55 
vor einer Liicke befindet, ergibt sich eine Feldverformung 
des Magnetfelds in derBewegungsrichtung des Bewegungs- 
geberelements, die von der Bewcgungskoordinatc des Be- 
wegungsgeberelements abhangt. Damit wird durch das Sen- 
sorelement ein von dieser Bewegungskoordinate des Be we- 60 
gungsgeberelements abhangiges Ausgangssignal erzeugt, 
welches vorzugsweise wenigstens nahezu sinusformig uber 
der Bewegungskoordinate sein kann. 
[0005] Wahlweise ist auch ein magnetisiertes Bewegungs- 
geberelement beschrieben worden, entlang dessen Bewe- 65 
gungsrichtung magnetische Nord- und Siidpole abwechseln- 
der Polaritat angeordnet sind. In dieser Ausbildung stellt das 
Bewegungsgeberelement selbst das Magnetfeld und damit 
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auch das MeBfeld bereit. 

[0006] Derartige magnetoresistive Sensorelemente wer- 
den mit rotierenden Bewegungsgebcrelcmcnten in viclfalti- 
gen Systemen zur Erfassung der Drehzahl von mit den Be- 
wegungsgeberelementen gekoppelten Radem, Wellen oder 
dergleichen eingesetzt. Zu den haufigsten Anwendungen ge- 
hort der Einsatz in Antiblockiersystemen oder als Kurbel- 
wellendrehzahlsensor fur Kraftfahrzeuge. Ublicherweise 
wird hierbei der Sensor vor einem Zahnrad aus magnetisier- 
barem Werkstoff mit vier zu einer Wheatstonebriicke der 
eingangs genannten Art verbundenen Widerstanden betrie- 
ben, wobei die MeBrichtung, d. h. die magnetisch empfind- 
liche Richtung des Sensorelements in beschriebener Weise 
parallel zur Drehrichtungskoordinate des Zahnrads liegt. 
[0007] Wie beschrieben kann hierbei das Ausgangssignal 
der Wheatstonebriicke in erster Naherung durch ein uber der 
Bewegungskoordinate des Bewegungsgeberelements sinus- 
formiges Signal dargestellt werden, wobei die Nulldurch- 
gange im Ausgangssignals jeweils vor der Mitte eines Zahns 
bzw. vor der Mit te einer Liicke zwischen je zwei Zahnen des 
Bewegungsgeberelements erfolgen. Bei bewegtem Bewe- 
gungsgeberelement kann aus dem Ausgangssignal die Stel- 
lung des Bewegungsgeberelements gegeniiber dern Sensor- 
element eindeutig bestimmt werden. 
[0008] Nachteilig bei der vorstehend beschriebenen An- 
ordnung ist die Tatsache, daB zur eindeutigen Bestirnmung 
der Position des Bewegungsgeberelements entlang der Be- 
wegungskoordinate sich das Bewegungsgeberelement in 
Bewegung befinden muB. Direkt nach der Inbetriebnahme 
des Sensorelements, d. h. dem Einschalten der Versorgungs- 
spannung, ist keine eindeutige Bestirnmung der Position 
mbglich, da das Ausgangssignal nicht eindeutig ist. Bei- 
spielsweise kann ein Ausgangssignal der Wheatstonebriicke 
mit einem Wert von Null bedeuten, daB sich das Sensorele- 
ment mittig vor einem Zahn oder mittig vor einer Liicke be- 
findet. Dies ist insbesondere dann von Nachteil, wenn das 
Bewegungsgeberelement wie z. B. bei Nocken wellen von 
Kraftfahrzeugmotoren nur in wenige Zahne unterteilt ist. 
[0009] In vielen Anwendungen, wie z. B. bei der Erfas- 
sung der Nockenwellendrehzahl oder beim Betrieb von Kur- 
belwellenstartergeneratoren, ist jedoch eine eindeutige Posi- 
tionsbestimmung des Bewegungsgeberelements unmittelbar 
bei der Inbetriebnahme erwunscht. Diese Moglichkeit einer 
eindeutigen Positionsbestimmung des Bewegungsgeberele- 
ments unmittelbar bei der Inbetriebnahme wird auch als 
"True-Powcr-On-Fahigkcit" bezcichnet. 
[0010] Die Erfindung hat die Aufgabe, eine Anordnung 
zum Bestimmen der Position eines Bewegungsgeberele- 
ments mit einer solchen "True-Power-On-Fahigkeit" zu 
schaffen. 

[0011] ErfindungsgemaB wird diese Aufgabe gelost durch 
eine Anordnung zum Bestimmen der Position eines die Aus- 
bildung eines Magnetfeldes periodisch entlang seiner Bewe- 
gungskoordinate beeinflussenden Bewegungsgeberelements 
mit einem Sensorelement, welches entlang einer MeBrich- 
tung gegeniiber wenigstens der Polaritat des Magnetfeldes 
empfindlich und zum Abgeben eines MeBsignals in Abhan- 
gigkeit von cincr in der MeBrichtung gemessenen, als MeB- 
feld bezeichneten Feldkomponente des Magnetfeldes ausge- 
bildet ist, wobei die MeBrichtung des Sensorelements we- 
nigstens nahezu rechtwinklig zur Bewegungskoordinate des 
Bewegungsgeberelements ausgerichtet ist. 
[0012] Durch diese Anordnung ist es in einfacher Weise 
moglich, vom Sensorelement ein Ausgangssignal zu gewin- 
nen, welches eine eindeutige Zuordnung zur Position des 
Sensorelements gegeniiber dem Bewegungsgeberelement 
aufweisl. 

|0013] Insbesondere weist dabei das Bewegungsgeberele- 
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ment in einer streifenformigen Zone einer sich entlang der 
Bewegungskoordinate des Bewegungsgeberelements er- 
slrcckenden Hauplfiache angcordnetc, periodisch wieder- 
kehrende Bereiche wechselnder Beeinflussung des sich par- 
allel zur Hauplfiache und wenigstens weitgehend rechtwink- 5 
lig zur Bewegungskoordinate des Bewegungsgeberelements 
ausbildenden MeBfeldes auf und ist die MeBrichtung des 
Sensorelements wenigstens nahezu parallel zur Hauplfiache 
des Bewegungsgeberelements ausgerichtet. 
[0014] In einer anderen Fortbildung der Erfindung weist 10 
das Bewegungsgeberelement zwei streifenformige Zonen 
periodisch wiederkehrender Bereiche wechselnder Beein- 
flussung des MeBfeldes auf, die um wenigstens nahezu eine 
halbe Periode der Bereiche wechselnder Beeinflussung des 
MeBfeldes in Richtung der Bewegungskoordinate des Be- 15 
wegungsgeberelements versetzt angeordnet sind. 
fOOl 5] Gegenuber den eingangs erwahnten Konfiguratio- 
nen mit einer Orientierung der MeBrichtung des Sensorele- 
ments parallel zur Bewegungsrichtung des Bewegungsge- 
bereleincnLs kann bei der erfindungsgemaBen Anordnung 20 
aus der Polaritat des Ausgangssignals des Sensorelements 
eindeutig geschlossen werden, welcher der Bereiche wech- 
selnder Beeinflussung des MeBfeldes sich augcnblicklich 
vor dem Sensorelement befindet, ohne daB dafur zunachst 
eine Relativbewegung zwischen dem Bewegungsgeberele- 25 
ment und dem Sensorelement crforderlich ware. Dadurch ist 
eine eindeutige Erkennung der Position des Bewegungsge- 
berelements entlang seiner Bewegungskoordinate moglich 
und somit die oben erwahnte "True-Power-On-Fahigkeit" 
gegeben. 30 
[0016] In einer bevorzugten Ausgestaltung der Erfindung 
sind die Zonen periodisch wiederkehrender Bereiche wech- 
selnder Beeinflussung des MeBfeldes durch abwechselnd im 
wesentlichen senkrecht zur Hauptflache des Bewegungsge- 
berelements vor- und ruckspringende Ausfonnungen eines 35 
vom Bewegungsgeberelement umfaBten, magnetisierbaren 
Werkstoffs gebildet. Insbesondere ist das Bewegungsgeber- 
element mit zahnradartig ausgeformtem, ferromagneti- 
schem Material ausgebildet. Entlang der Bewegungskoordi- 
nate des Bewegungsgeberelements erstreckt sich somit eine 40 
Zahn-Lucke-Konfiguration, in der die Zahne das MeBfeld in 
anderer Weise beeinflussen als die Lucken. Das Bewegungs- 
geberelement weist dazu in einem Beispiel der einfachsten 
Ausbildung mit nur einer Zone periodisch wiederkehrender 
Bereiche wechselnder Beeinflussung des MeBfeldes im we- 45 
sentlichen die Form eines einfachen Zahnradcs auf, wie sic 
fur sich bereits beschrieben ist. In diesem Fall ist eine sehr 
einfache Realisierung der erfindungsgemaBen Anordnung 
moglich. In einem Beispiel fur die weitere Fortbildung mit 
zwei Zonen periodisch wiederkehrender Bereiche wech- 50 
selnder Beeinflussung des MeBfeldes kann das Bewegungs- 
geberelement aus zwei derartigen Zahnradern bestehen, die 
axial aneinander gefugt und in Umfangsrichtung gegenein- 
ander um wenigstens nahezu einen halben Abstand zweier 
benachbarter Zahne am Umfang verdreht angeordnet sind. 55 
[0017] Die Konfigurationen nach den vorgenannten Fort- 
bildungen der Erfindung weisen bevorzugt einen Arbeitsma- 
gncten zum Beaufschlagen der Anordnung mit dem Ma- 
gnetfeld auf, wobei die hauptsachliche Richtung der magne- 
tischen Feldlinien des vom Arbeitsmagneten ausgehenden 60 
Magnetfeldes wenigstens weitgehend rechtwinklig sowohl 
zur Bewegungskoordinate des Bewegungsgeberelements als 
auch zur MeBrichtung des Sensorelements ausgerichtet ist. 
Diese Ausbildung des Arbeitsmagneten, der insbesondere 
als Permanentmagnet gestaltet ist, entspricht der eingangs 65 
erwahnten, aus den bereits beschriebenen Anordnungen zur 
Messung der Drehgeschwindigkeit entnehmbaren Form. 
Dieser RuckgrifT auf bereits vorhandene Konstruktionsele- 
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mente vereinfachl die Fertigung der erfindungsgemaBen An- 
ordnung. 

[0018] In einer anderen Ausgestaltung der Erfindung sind 
die Zonen periodisch wiederkehrender Bereiche wechseln- 
der Beeinflussung des MeBfeldes durch sich abwechselnde, 
entgegengesetzte magnetische Pole eines vom Bewegungs- 
geberelement umfaBten, magnetisierten Werkstoffs gebildet. 
Bei dieser Ausbildung des Bewegungsgeberelements, die 
auch als "magnetisierter Encoder" bezeichnet wird, liefert 
das Bewegungsgeberelement selbst das Magnetfeld, so daB 
ein gesonderter Arbeitsmagnet nicht erforderlich ist. Aller- 
dings kann das Sensorelement mit einem zusatzlichen, nur 
ein schwaches Magnetfeld liefernden Stiitzmagneten ver- 
bunden werden, welches slabilisierend wirkl. 
[0019] Insbesondere bei der Ausbildung des Bewegungs- 
geberelements mit nur einer streifenformigen Zone peri- 
odisch wiederkehrender Bereiche wechselnder Beeinflus- 
sung des MeBfeldes ist vorteilhaft das Sensorelement gegen- 
uber oder neben einem bezuglich der Bewegungsrichtung 
seitlichen Randbcreich der streifenformigen Zone peri- 
odisch wiederkehrender Bereiche wechselnder Beeinflus- 
sung des MeBfeldes des Bewegungsgeberelements angeord- 
net. Das Sensorelement ist somit quer zur Bewegungsrich- 
tung des Bewegungsgeberelements "an den Rand versetzt". 
Das MeBfeld wird dabei durch die Ausformung des Magnet- 
feldes an diesem seitlichen Randbcreich gebildet, in dem 
merkliche Magnetfeldkomponenten rechtwinklig zur Bewe- 
gungsrichtung des Bewegungsgeberelements auftreten. Da- 
mit ist eine besondcrs effekuv arbcitendc Anordnung mog- 
lich. 

[0020] In einer bevorzugten Ausgestaltung der Erfindung 
ist das Sensorelement als magnetoresistives Sensorelement 
ausgebildet, kurz als "MR- Sensor" bezeichnet. 
[0021] In einer anderen Ausgestaltung der Erfindung, in 
der das Bewegungsgeberelement zwei streifenformige Zo- 
nen periodisch wiederkehrender Bereiche wechselnder Be- 
einflussung des MeBfeldes umfaBt, ist das Sensorelement als 
differentielles Hall- Sensorelement mit zwei Teil-Sensorele- 
menten ausgestaltet, von denen je eines gegenuber je einer 
der Zonen periodisch wiederkehrender Bereiche wechseln- 
der Beeinflussung des MeBfeldes angeordnet ist. Die Teil- 
Sensorelemente liefern dabei unterschiedliche Signale, je 
nachdem, vor welchem der Bereiche wechselnder Beein- 
flussung des MeBfeldes sie angeordnet sind. Aus diesen Si- 
gnalen wird ein Differenzsignal zur weiteren Auswertung 
abgcleitet. 

[0022] GemaB einer weiteren Fortbildung der Erfindung 
kann das Bewegungsgeberelement linear ausgebildet sein. 
Es ist in dieser Form sehr vorteilhaft fiir lineare Bewegungs- 
aufnehmer einsetzbar. In einer anderen bevorzugten Ausge- 
staltung ist das Bewegungsgeberelement drehsymmetrisch 
ausgebildet und fur Drchbewegungsaufnehmer einsetzbar. 
[0023] Eine nahere Erlauterung der Erfindung wird an- 
hand der Zeichnung gegeben, in der 
[0024] Fig. 1 eine Anordnung zeigt, bei der die MeBrich- 
tung des Sensorelements parallel zur Bewegungsrichtung 
des Bewegungsgeberelements angeordnet ist, und in der 
[0025] Fig. 2 ein Ausfuhrungsbcispicl fur cine crfindungs- 
gemaBe Anordnung zeigt. 

[0026] In der Anordnung nach Fig. 1 ist mit dem Bezugs- 
zeichen 1 ein Zahnrad aus magnetisierbarem Werkstoff be- 
zeichnet, welches ein Bewegungsgeberelement bildet und 
sich in einer mil dem Pfeil 6 angegebenen Bewegungsrich- 
tung dreht. Vor den Zahnen des Zahnrades 1 ist ein Sensor- 
element 2 angeordnet, dessen MeBrichtung mit einem Pfeil 
mit dem Bezugszeichen 5 angegeben und parallel zur Bewe- 
gungsrichtung 6 ausgerichtet ist. Hinter dem Sensorelement 
2 ist ein Magnet 3 angeordnet, der als Permanentmagnet 
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ausgebildel ist und einen Arbeitsmagneten bildet. durch den 
die Anordnung aus Zahnrad 1 und Sensorelement 2 mil ei- 
nem hier als Magnctisierung 4 bczcichnelen Magneifcld be- 
au fschlagt wird, wobei die hauptsachliche Richtung der ma- 
gnelischen Feldlinien des vom Arbeitsmagneten ausgehen- 5 
den Magnetfeldes - Magnetisierung 4 - im wesentJichen 
rechtwinklig sowohi zur Bewegungskoordinate des Zahnra- 
des 1, d. h. zu dessen Bewegungsrichtung 6, als auch zur 
MeBrichtung 5 des Sensorelements 2 ausgerichtet ist. 
[0027] Die Zahne des Zahnrades 1 biiden in dieser Anord- to 
nung eine streifenformige Zone periodisch wiederkehrender 
Bereiche wechselnder Beeinfiussung eines MeBfeldes, wel- 
ches durch eine Feldkomponente des Magnetfeldes 4 paral- 
lel zur Bewegungsrichtung 6 gebildet wird und in der Fig. 1 
nicht explizit dargestellt ist. Dieses MeBfeld entsteht durch is 
die Auslenkung der magnetischen Feldlinien zu den Flanken 
der Zahne des Zahnrades 1 hin. 

[0028] In Fig. 2 ist ein Ausfuhrungsbeispiel einer erfin- 
dungsgemaBen Anordnung dargestellt, in der mit Fig. 1 
iibcreinstimmende Elemcntc wicder mit denselben Bezugs- 20 
zeichen versehen sind. 

[0029] In dieser Anordnung wird als Bewegungsgeberele- 
inent anstellc des Zahnrades 1 in der Konfiguration aus Fig. 

1 ein Zahnrad 10 verwendet, das zwei streifenformige Zo- 
nen periodisch wiederkehrender Bereiche wechselnder Be- 25 
einflussung des MeBfeldes aufweist, die um wenigstens na- 
hezu eine halbe Periode der Bereiche wechselnder Beein- 
fiussung des MeBfeldes in Richtung der Bewegungskoordi- 
nate des Bewegungsgebcrelements versetzt angcordnet sind. 
Bei dem Zahnrad 10 sind diese streifenformigen Zonen 30 
durch zwei Zahnkranze gebildet, die axial nebeneinander 
und in der Bewegungsrichtung 6 des Zahnrades, d. h. in sei- 
ner Umfangsrichtung, um einen halben Abstand zweier auf- 
einanderfolgender Zahne versetzt angeordnet sind. Dadurch 

ist jedem Zahn eines ersten der Zahnkranze eine Lucke des 35 
zweiten der Zahnkranze benachbart, und umgekehrt ist jeder 
Lucke des ersten Zahnkranzes ein Zahn des zweiten Zahn- 
kranzes benachbart. Beispielsweise ist einer Lucke 11 im er- 
sten Zahnkranz ein Zahn 13 im zweiten Zahnkranz und ei- 
nem sich an die Lucke 11 im ersten Zahnkranz anschlieBen- 40 
den Zahn 12 eine sich an den Zahn 13 im zweiten Zahnkranz 
anschlieBende Lucke 14 benachbart. 
[0030] In der Anordnung nach Fig. 2 ist ein Sensorele- 
ment 20 vorhanden, welches im Aufbau dem Sensorelement 

2 der Anordnung nach Fig. 1 entspricht, nur daB seine MeB- 45 
richtung 50 jctzt gegenuber Fig. 1 um 90° gedrcht ist und in 
axiale Richtung des Zahnrades 10 weist. Das MeBfeld vor 
einer jeden der Paarungen aus einem Zahn auf einem der 
Zahnkranze mit einer Lucke aus dem jeweils anderen der 
Zahnkranze wird jetzt gebildet durch die Verformungen der 50 
magnetischen Feldlinien des Magnetfeldes ("Magnetisie- 
rung") 4 des Magneten 3 in der axialen Richtung des Zahn- 
rades 10, d. h. wechselweise zu den Zahnen 13, 12, usw., der 
beiden Zahnkranze des Zahnrades 10 hin. Dabei ist das 
MeBfeld wechselweise gleich- oder gegensinnig zur MeB- 55 
richtung orientiert. Entsprechend gibt das Sensorelement 20 
bei einer Drehung des Zahnrades 10 abwechselnd ein positi- 
ves oder ein negatives Ausgangssignal ab. So werden bei- 
spielsweise in der Stellung des Zahnrades 10, in der sich die 
Paarung der Lucke U mit dem Zahn 13 vor dem Sensorele- 60 
ment 20 befindet, die Feldlinien des Magnetfeldes 4 in der 
MeBrichtung 50, namlich zum Zahn 13 hin, ausgelenkt, was 
ein MeBfeld in positiver MeBrichtung 50 hervorruft und da- 
mi t einem positiven Ausgangssignal entspricht. Wird das 
Zahnrad 10 weiter gedreht, bis die Paarung aus dem Zahn 12 65 
und der Lucke 14 dem Sensorelement 20 gegenubersteht, so 
konimt es vor der Anordnung aus Lucke 14 und Zahn 12 zu 
einer Auslenkung der Feldlinien des Magnetfeldes 4 in ent- 
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gegengeselzter Richtung, d. h. entgegen der MeBrichtung 
50, was ein MeBfeld in negativer MeBrichtung 50 hervorruft 
und damil einem negativen Ausgangssignal entspricht. 
|0031 J Bezuglich des Ausgangssignals des Sensorele- 
ment s 20 bedeutet der Versa tz der beiden Zahnkranze in 
Umfangsrichtung, d. h. in der Bewegungsrichtung 6, um ei- 
nen halben Abstand zweier aufeinanderfolgender Zahne 
eine (elektrische) Verschiebung um 180°. 
[0032] Durch die erfindungsgemaBe Anordnung wird si- 
chergestellt, daB auch bei Zahnradern mit grober Teilung 
immer eine eindeutige Zuordnung des Ausgangssignals des 
Sensorelements 20 zu einer bestimmten Position des Bewe- 
gungsgebers 10 entlang der Bewegungskoordinate, d. h. in 
der Bewegungsrichtung 6, gegeben ist. 
[0033] Die vorstehend beschriebene Anordnung kann 
auch zusammen mit Hall-Sensoren fiir eine entfernungsun- 
abhangige Zustandserkennung eingesetzt werden und ist da- 
her nicht auf den Einsatz von MR-Sensoren beschrankt. 
[0034] In einer Abwandlung des vorstehend beschriebe- 
nen Ausfuhrungsbcispicls der wird ein "herkoinmliches" 
Zahnrad 1, wie es in der Anordnung nach Fig. 1 dargestellt 
ist, mit einem Sensorelement der Gestaltung des Sensorele- 
ments 20 aus der Fig. 2 kombiniert. Bei der so geschaffenen 
Anordnung werden zugleich das Sensorelement 20 und der 
Magnet 3 an eine der auBeren Kanten des Zahnrades 1 - in 
dessen axialer Richtung betrachtct - versetzt. Das MeBfeld 
wird dabei durch axiale Feldkomponenten des Magnetfeldes 
4 im Bereich der Kante des Zahnrades 1 gebildet In diesem 
Fall crgibt sich am Sensorelement 20 ein unipolares Aus- 
gangssignal. Aus dessen Amplitude konnen die Zustande, in 
denen sich ein Zahn oder eine Lucke dem Sensorelement 20 
gegenuber befinden, unterschieden werden. 

Patentanspriiche 

1 . Anordnung zum Bestimmen der Position eines die 
Ausbildung eines Magnetfeldes periodisch entlang sei- 
ner Bewegungskoordinate beeinflussenden Bewe- 
gungsgeberelements mit einem Sensorelement, wel- 
ches entlang einer MeBrichtung gegenuber wenigstens 
der Polaritat des Magnetfeldes empfindlich und zum 
Abgeben eines MeBsignals in Abhangigkeit von einer 
in der MeBrichtung gemessenen, als MeBfeld bezeich- 
neten Feldkomponente des Magnetfeldes ausgebildet 
ist, wobei die MeBrichtung des Sensorelements wenig- 
stens nahezu rechtwinklig zur Bewegungskoordinate 
des Bewegungsgeberelements ausgerichtet ist. 

2. Anordnung nach Anspruch 1, dadurch gekennzeich- 
net, daB das Bewegungsgeherelement in einer streifen- 
formigen Zone einer sich entlang der Bewegungskoor- 
dinate des Bewegungsgeberelements erstreckenden 
Hauplflache angeordnele, periodisch wicderkehrende 
Bereiche wechselnder Beeinfiussung des sich parallel 
zur Hauplflache und wenigstens weitgehend recht- 
winklig zur Bewegungskoordinate des Bewegungsge- 
berelements ausbildenden MeBfeldes aufweist und die 
MeBrichtung des Sensorelements wenigstens nahezu 
parallel zur Hauplflache des Bewegungsgeberelements 
ausgerichtet ist. 

3. Anordnung nach Anspruch 2, dadurch gekennzeich- 
net, daB das Bewegungsgebere lenient zwei streifenfor- 
mige Zonen periodisch wiederkehrender Bereiche 
wechselnder Beeinfiussung des MeBfeldes aufweist, 
die um wenigstens nahezu eine halbe Periode der Be- 
reiche wechselnder Beeinfiussung des MeBfeldes in 
Richtung der Bewegungskoordinate des Bewegungs- 
geberelements versetzt angeordnet sind. 

4. Anordnung nach Anspruch 2 oder 3, dadurch ge- 
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kennzeichneu daB die Zonen periodisch wiederkehren- 
der Bereiche wechselnder Beeinflussung des MeBfel- 
des durch abwcchsclnd ini wcsentlichcn scnkrccht zur 
Hauptflache des Bewegungsgeberelements vor- und 
ruckspringende Ausformungen eines vom Bewegungs- 5 
geberelement umfaBten, magnetisierbaren Werkstoffs 
gebildet sind. 

5. Anordnung nach Anspruch 4, gekennzeichnet durch 
einen Arbeiismagneten zum Beaufschlagen der Anord- 
nung mit dem Magnetfeld, wobei die hauptsachliche 10 
Richtung der magnetischen Feldlinien des vom Ar- 
beiismagneten ausgehenden Magnetfeldes wenigstens 
weitgehend rechtwinklig sowohl zur Bewegungskoor- 
dinate des BewegungsgeberelemenLs als auch zur MeB- 
richtung des Sensorelements ausgerichtet ist. 15 

6. Anordnung nach Anspruch 2 oder 3, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB die Zonen periodisch wiederkeh ren- 
der Bereiche wechselnder Beeinflussung des MeBfel- 
des durch sich abwechselnde, entgegengesetzte magne- 
tische Pole eines vom Bewegungsgeberclemcnt urnfaB- 20 
ten, magnetisierten Werkstoffs gebildet sind. 

7. Anordnung nach Anspruch 2, dadurch gekennzeich- 
net, daB das Sensorelement gcgcniiber oder neben ci- 
nem beziiglich der Bewegungsrichtung seitlichen 
Randbereich der streifenformigen Zone periodisch 25 
wiederkehrender Bereiche wechselnder Beeinflussung 
des MeBfeldes des Bewegungsgeberelements angeord- 
net ist. 

8. Anordnung nach Anspruch 3 oder einem der An- 
spriiche 4 bis 6 in Verbindung mit Anspruch 3, dadurch 30 
gekennzeichnet, daB das Sensorelement als differen- 
tielles Hall-Sensorelement mit zwei Teil-Sensorele- 
menten ausgestaltet ist, von denen je eines gegenuber 

je einer der Zonen periodisch wiederkehrender Berei- 
che wechselnder Beeinflussung des MeBfeldes ange- 35 
ordnet ist. 

9. Anordnung nach einem der Anspruche 1 bis 7, da- 
durch gekennzeichnet, daB das Sensorelement als ma- 
gnetoresistives Sensorelement ausgebildet ist. 

10. Anordnung nach einem der Anspruche 1 bis 9, da- 40 
durch gekennzeichnet, daB das Bewegungsgeberele- 
ment linear ausgebildet ist. 

11. Anordnung nach einem der Anspruche 1 bis 9, da- 
durch gekennzeichnet, daB das Bewegungsgeberele- 
ment drehsymmetrisch ausgebildet ist. 45 
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